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DESCRIPCION
Dispositivo con un pequefio espacio vertical para la sujecion de una pieza en una herramienta

CAMPO DE LA INVENCION

La invencién se refiere a un dispositivo con un pequefio espacio vertical para la sujecion de una pieza en una
herramienta, del tipo que incluye un gato y una brida accionada por el gato. Se conocen dichos dispositivos segun el
preambulo de la reivindicacion 1, por ejemplo, por los documentos DE 4007590 A1, US 3 724 837 A, US 3 565 415
A, EP 0663 268 A1, DE 195 31 889 A1 y FR2 743 320 A1.

TECNICA ANTERIOR

Es comun fabricar herramientas de mecanizado para la fabricacion de piezas mediante la remocion de material.
Estas herramientas estan disefiadas para ser colocadas rapidamente en una maquina herramienta tal como un
centro de mecanizado. Incluyen llaves para recibir y posicionar una o mas piezas a mecanizar. Incluyen ademas
dispositivos de sujecién para mantener la pieza de trabajo en su lugar durante la fase de mecanizado.

El documento FR 2 743 320 A1 muestra un ejemplo de un dispositivo de sujecion accionado por un fluido, tal como
un fluido hidraulico o aire. El dispositivo comprende un gato y una brida, siendo la brida accionada por el gato a
través de medios de transmision. La brida se desplaza en un alojamiento arqueado, de tal modo que la brida se
desplaza en un movimiento giratorio. Una superficie de sujecion en el extremo de la brida esta destinada a entrar en
contacto con la pieza a sujetar para sujetar la pieza. El dispositivo esta destinado a fijarse en la herramienta.

Dicho dispositivo sostiene las piezas de manera eficaz y tiene un espacio limitado en relacién con el plano de fijacion
del dispositivo, gracias a la orientacion del eje del gato sustancialmente paralelo al plano de fijacion. Sin embargo, el
movimiento de atraque de la pieza se realiza en una trayectoria curvada y principalmente oblicua con respecto al
plano de soporte de la pieza. Esto da como resultado un posible deslizamiento de la pieza sobre sus soportes y una
posicion variable de una pieza a otra.

OBJETIVOS DE LA INVENCION

El objetivo de la invencion es proporcionar un dispositivo de sujecién de espacio reducido con respecto a un plano
de sujecion y asegurar una sujecion y un posicionamiento fiable en la direccion del plano de fijacion.

EXPLICACION DE LA INVENCION

Con estos objetivos a la vista, un objeto de la invencion es un dispositivo de sujecion de una pieza en una
herramienta, que comprende un gato y una brida, siendo la brida accionada por el gato a través de medios de
transmisién, siendo el gato accionado selectivamente por un fluido a presion y que comprende en si mismo un
cuerpo fijado en funcionamiento a la herramienta por una cara de fijacion, y una corredera montada deslizante con
respecto al cuerpo a lo largo de un eje de corredera sustancialmente paralelo a la cara de fijacion, siendo la brida
empujada bajo la accién del gato entre un posicién de sujecién y una posicién de reposo en la que esta retraida con
respecto a la posicion de sujecion. El dispositivo esta caracterizado por que comprende ademas elementos de guia
proporcionados para accionar la brida siguiendo un movimiento que comprende una rotacién en torno a un eje de
giro al menos al final de su carrera hacia su posicion de reposo y siguiendo un movimiento de traslaciéon en una
direccion de sujecién oblicua o perpendicular al eje de corredera y perpendicular al eje de giro al menos al final de su
carrera hacia su posicién de sujecion.

El dispositivo de acuerdo con la invencion puede implementarse con el eje de corredera paralelo a un plano de
fijacion, que permite obtener un movimiento de sujecién perpendicular al plano de fijacion. Como el movimiento de
sujecion es rectilineo, no se induce ningin movimiento de deslizamiento sobre los soportes para la pieza a sujetar.
Por lo tanto, se obtiene una alta fiabilidad de la fijacion, mientras que tiene un espacio limitado sobre el plano de
fijacion, debido a la orientacién del gato.

De acuerdo con un dispositivo particular, los elementos de guia estan compuestos por primeros medios de guia y
segundos medios de guia, separados entre si, para definir la trayectoria de la brida entre la posicién de sujecion y la
posicion de reposo. Los medios de guia permiten definir tanto la posicion de la brida como la orientacion de la
misma.

En particular, los primeros y segundos medios de guia incluyen respectivamente un primer y un segundo dedo que
coopera respectivamente con una primera y una segunda leva. La cooperaciéon de un dedo y una leva permite definir
la trayectoria de un punto de la brida en un plano. Al combinar dos conjuntos de este tipo, la trayectoria de la brida
se define completamente.

De acuerdo con una disposicion particular, el primer dedo esta montado en la brida mientras que la primera leva es
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transportada por el cuerpo.

De manera complementaria, la primera leva incluye una primera porcién en la que el primer dedo esta situado
cuando la brida esta en la posicion de sujecién, estando la primera porcion en paralelo a la direcciéon de sujecion, y
una segunda porcién que esta orientada hacia el gato. En combinacién con los segundos medios de guia, la primera
porciéon corresponde al movimiento rectilineo hacia la posicién de sujecién. La orientacién de la segunda parte
permite obtener una inclinaciéon de la brida, a fin de despejar el espacio sobre la pieza y facilitar su posicionamiento
0 su retirada.

De acuerdo con otra disposicion, el segundo dedo esta montado en el cuerpo mientras que la segunda leva es
transportada por la brida que se extiende de forma rectilinea y en la direccion de sujeciéon cuando la brida esta en la
posicion de sujecion. Esta disposicion permite el desplazamiento rectilineo de la brida a la posicion de sujecion.

De acuerdo con una disposicion constructiva, los medios de transmisiéon comprenden un dedo de transmisiéon y una
leva de transmision que cooperan entre si. Estos medios permiten transformar el movimiento rectilineo de la
corredera en un movimiento que combina una fase de rotacion y una fase de traslacion en otra direccion.

En particular, la corredera comprende un pie de forma plana, siendo la leva de transmisién transportada por el pie de
la corredera, incluyendo la brida una ranura de brida en la que el pie se extiende y se desliza, siendo la leva de
transmisién atravesada por un pasador que forma el dedo de transmision. La ranura de la brida guia la corredera
para garantizar la orientacion permanente de la leva de transmision. El desplazamiento de la corredera condiciona el
movimiento del pasador que impulsa la brida. Por lo tanto, se asegura la transformacién del movimiento de
deslizamiento proporcionado por el gato. Ademas, el pasador no esta orientado en la leva, por lo que se permite el
giro de la brida en torno al eje del pasador.

De acuerdo con una ejecucion particular, la leva de transmision incluye una primera porcién inclinada con respecto
al eje de corredera, y una segunda porcién sustancialmente perpendicular al eje de corredera y en el que el dedo de
transmisién est4 situado cuando la brida esté en la posicion de reposo. Cuando el dedo de transmisién se acopla en
la segunda porcion, en el movimiento hacia la posicion de reposo, el accionamiento de la brida se realiza
sustancialmente en la direccién de deslizamiento, lo que facilita la inclinacién de la brida y reduce la carrera del gato
para obtener la inclinacion.

De acuerdo con una disposicion constructiva, el cuerpo incluye un yugo, teniendo el yugo dos alas paralelas entre si,
empujandose la brida entre las alas. Por lo tanto, se puede realizar un guiado sélido y equilibrado de la brida.
Ademas, las alas protegen la brida, en particular contra las intrusiones de virutas o polvo.

El dispositivo estd compuesto por unos primeros elementos de soporte y unos segundos elementos de soporte,
comprendiendo los primeros elementos de soporte un primer elemento soporte fijo con respecto al cuerpo y un
primer elemento de soporte movil conectado a la brida, cooperando selectivamente estos primeros elementos de
soporte fijo y moévil, al menos al final de la carrera de la brida hacia su posicién de sujecién, para ofrecer entre si un
contacto deslizante paralelo a la direccién de sujecién, comprendiendo los segundos elementos de apoyo un
segundo elemento de soporte fijo con respecto al cuerpo y un segundo elemento de soporte movil conectado a la
brida, cooperando selectivamente estos segundos elementos de soporte fijo y mévil, al menos al final de la carrera
de la brida hacia su posicion de sujecion, para proporcionar entre si un contacto deslizante paralelo a la direccién de
sujecion, estando los primeros y segundos elementos de soporte separados entre si para permitir un efecto béveda
de la brida sobre la pieza a sujetar. Por lo tanto, las fuerzas de sujecion se transmiten entre el cuerpo y la brida por
contacto directo entre las superficies de cada una de estas partes, lo que garantiza una buena rigidez de la sujecion,
sin desviar los medios de guia.

De acuerdo con una disposicion constructiva, el primer elemento de soporte fijo esta constituido por una superficie
de soporte del cuerpo entre las alas del yugo, estando el primer elemento de soporte mévil constituido por un primer
talon de la brida.

De acuerdo con otra disposicion constructiva, el segundo elemento de soporte movil estda constituido por dos
segundos talones de soporte llevados por la brida y que se extienden simétricamente a cada lado de un plano medio
de la brida y la corredera, en transversal al eje de giro, y el segundo elemento de soporte fijo esta constituido por dos
ranuras de soporte del cuerpo formadas en las alas enfrentadas entre si, en cuyos flancos se apoyan los segundos
talones de soporte simétricamente con respecto a dichos plano medio. Por lo tanto, los segundos elementos de
soporte se colocan entre las alas del yugo y estan bien protegidos contra virutas y polvo.

De acuerdo con una mejora, la corredera estd formada por un vastago y un piston integrados por ensamblaje,
estando el vastago conectado a los medios de transmisién. Por lo tanto, es posible impartir una dimensién sustancial
a los medios de transmisién, sin limitarse al diametro del vastago. De hecho, mediante un disefio de dos piezas, se
puede introducir el vastago en un lado de la perforacion que guia la varilla y llevar el piston al otro lado. El
ensamblaje se realiza, por ejemplo, atornillando el pistén en el vastago.
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De acuerdo con una disposicién particular, el cuerpo incluye una cara de fijacién sustancialmente perpendicular a la
direccion de sujecion. Por lo tanto, se dispone de medios para fijar el dispositivo en un plano de fijacién de la
herramienta y para aplicar una fuerza de sujecion en la direccion del plano de fijacion.

BREVE DESCRIPCION DE LAS FIGURAS

La invencién se entendera mejor y otras caracteristicas y ventajas apareceran tras la lectura de la siguiente
descripcion, haciendo referencia la descripcién a los dibujos adjuntos, en los que:

La figura 1 es una vista en perspectiva de un dispositivo de sujecion de acuerdo con una realizacion de la invencion
y la posicion de reposo;

la figura 2 es una vista en perspectiva del dispositivo de la figura 1 segun otro angulo de visién y en la posicion de
sujecion;

la figura 3 es una vista en seccién a lo largo de un plano medio del dispositivo en la posicién de reposo;
la figura 4 es una vista similar a la figura 3, en la posicidon de sujecion;

la figura 5 es una vista similar a la figura 3, en una posicién intermedia entre la posicién de reposo y la posicion de
sujecion; la figura 6 es una vista en perspectiva del dispositivo de la figura 1, con una tapa lateral retirada;

la figura 7 es una vista desde arriba del dispositivo de la figura 1.

DESCRIPCION DETALLADA

Un dispositivo de sujecion de acuerdo con la invencién se muestra en las figuras 1 a 7. Comprende un cuerpo 1 que
forma el cuerpo de un gato 2 y una brida 3 operada por el gato 2. Incluye una cara de fijacién 10 destinada a
apoyarse de manera fija en el plano de acoplamiento F de una herramienta 0, y cuatro orificios pasantes
perpendiculares a la cara de acoplamiento 10 y destinados a tornillos de fijacién. En el resto de la descripcién, se
hara mencion de la parte superior e inferior con referencia a la posicion del dispositivo en la herramienta 0 sobre el
plano de fijacion F, considerando que el plano de fijacion F es horizontal libre hacia arriba. Sin embargo, no hace
falta decir que el dispositivo puede adoptar cualquier otra orientacion.

El cuerpo 1 tiene una forma general de paralelepipedo rectangular e incluye un yugo 11 cuyas dos alas 110 se
extienden perpendicularmente a la cara de fijacion 10 simétricamente con respecto a un plano perpendicular a la
cara de fijacién 10. La brida 3 se empuja entre las alas 110 del yugo 11 entre una posicion de sujecion y una
posicion de reposo, siendo guiada entre las caras internas de las alas 110 para desplazarse en paralelo al plano de
las alas 110. La brida 3 tiene un pico 30 que sobresale del cuerpo 1 mas alla de la cara frontal 11 cuando esta en la
posicion de sujecion, para extenderse por encima del plano de fijacion F de la herramienta 0 y sujetar una pieza a
sujetar P en la direccion del plano de fijacién F. En la posicién de reposo, como se muestra en las figuras 1y 3, el
pico 30 de la brida 3 ha retrocedido para estar practicamente alineado con la cara frontal 11, es decir, retraido con
respecto a la posicién de sujecion. La brida 3 sobresale ligeramente por encima del cuerpo 1, es decir, opuesta a la
cara de fijacion 10.

El gato 2 incluye una corredera 20 montada de manera deslizante en una perforacion 21 del cuerpo 1 que se
extiende a lo largo de un eje de corredera A paralelo a la cara de fijacién

10. La corredera 20 incluye un pistén 201 y un vastago conectado al piston 201 por atornillado. La perforacién 21
esta cerrada por una cubierta 21 para delimitar una primera cadmara 23 en la perforacion 21 entre el piston 201 y el
tapon. Una segunda camara 24 también esta delimitada en la perforacién 21 por el piston 201, en el lado opuesto a
la primera camara 23. Cada camara 23, 24 esta en comunicacion fluida respectivamente con un primer orificio 101 y
un segundo orificio 102 que se abren en la cara de fijacién 10. Por lo tanto, se puede realizar una conexion con los
conductos de alimentacion en el plano de sujeciéon F. Se proporcionan juntas de estanqueidad en los lugares
apropiados que no se detallan aqui.

El vastago 202 pasa a través de un cuello 25 que conecta la segunda camara 24 y el espacio entre las alas 110 del
yugo

11. En este espacio, el vastago 202 se une a la brida 3 por medio de medios de transmision 4. Los medios de
transmisién 4 comprenden un pie 40 de forma sustancialmente plana llevado por el vastago 202, una ranura de brida
41 llevada por la brida 3 en la que el pie 40 se ajusta de manera deslizante en un plano paralelo al eje de corredera
A 20 y perpendicular a la cara de fijaciéon 10 y un pasador de transmisién formado por un pasador 42 que atraviesa
la brida 3 de forma perpendicular a dicho plano. El pie 40 incluye una leva de transmisién 401 que le atraviesa y que
se extiende en una primera porcién 4011 de forma oblicua con respecto al eje de corredera A y una segunda porcién
4012 perpendicular al eje de corredera A, el lado final del vastago 202 opuesto al piston 201. El pasador 42 atraviesa
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la leva de transmisién 401. Se introduce a través de un orificio de montaje 43 hecho en una de las alas 110 en
relacion con la posicion del pasador 42 cuando la brida 3 esta en la posicion de sujecion. El orificio de montaje 43
esta cerrado por un tap6n 44 colocado después del paso del pasador 42.

El dispositivo de sujecion comprende ademas elementos de guia 5 proporcionados para impulsar la brida 3 a lo largo
de una trayectoria predefinida. La trayectoria comprende una rotacién en torno a un eje de giro al menos al final de
su carrera hacia su posicion de reposo. Por lo tanto, este giro se realiza a lo largo de un eje de giro perpendicular al
plano de las alas 110. La trayectoria comprende ademdas un movimiento de traslacién en una direccioén de sujecién
perpendicular al eje de corredera 20 al menos al final de su carrera hacia su posicién de sujecion. Por lo tanto, esta
traslacion es también perpendicular al eje de giro. Para ello, los elementos de guia 5 estan compuestos por primeros
medios de guia 51 y segundos medios de guia 52, separados entre si, para definir la trayectoria de la brida 3 entre la
posicion de sujecion y la posicion de reposo.

Los primeros medios de guia 51 incluyen un primer dedo 511 que coopera con una primera leva 512. El primer dedo
511 esta montado en la brida 3 mientras que la primera leva 512 es transportada por el cuerpo

1. La primera leva 512 estd compuesta por dos ranuras de primera leva 5120 realizadas en las alas 110
simétricamente y a través de las alas 110. El primer dedo 511 esta formado por dos pernos 5110 atornillados a cada
lado de la brida 3, para que estén alojados en las ranuras de primera leva 5120. La primera leva 512 incluye una
primera porcion 5121 en la que el primer dedo 511 esta situado cuando la brida 3 esté en la posicion de sujecion, y
que es paralela a una direccion de sujecion S perpendicular a la cara de fijacién 10, y una segunda porciéon 5122 que
se aleja de la cara frontal 11.

Los segundos medios de guia 52 se colocan mas cerca de la cara de fijacién 10 que los primeros medios de guia 51
y comprenden un segundo dedo 521 que coopera con una segunda leva 522. El segundo dedo 521 esta montado en
el cuerpo 1 mientras que la segunda leva 522 es transportada por la brida 3 que se extiende de forma rectilinea y en
la direccion de sujecion S cuando la brida 3 esta en la posicion de sujecion. El primer dedo 511 esta sustancialmente
alineado con la segunda leva 522. La segunda leva 522 esta compuesta por dos ranuras de segunda leva que se
extienden a cada lado de la brida 3. El segundo dedo 521 esta compuesto por dos los pernos 5210 que atraviesan
las alas 110 del yugo 11 y se proyectan hacia la brida 3 alojandose en las ranuras de segunda leva 522.

El dispositivo de sujecion comprende ademas unos primeros elementos de soporte (6) que comprenden un primer
elemento soporte fijo (61) con respecto al cuerpo (1) y un primer elemento de soporte movil (62) conectado a la brida
(3), cooperando selectivamente estos primeros elementos de soporte fijo y moévil (61, 62), al final de la carrera de la
brida (3) hacia su posicion de sujecion, para ofrecer entre si un contacto deslizante paralelo a la direccion de
sujecion (S). El primer elemento de soporte fijo esta constituido por una superficie de soporte 61 del cuerpo 1 entre
las alas 110 del yugo 11, perpendicular a la cara de fijacion 10, y el primer elemento de soporte mévil esta
constituido por un primer talén 62 de la brida 3 situado en la parte méas alejada de la cara de fijacién 10.

El dispositivo de sujecion incluye ademas segundos elementos de soporte 7 que comprende un segundo elemento
de soporte fijo 71 con respecto al cuerpo 1 y un segundo elemento de soporte movil 72 conectado a la brida 3. El
segundo elemento de soporte movil 72 esta constituido por dos segundos talones de soporte 721 transportados por
la brida 3 y que se extienden simétricamente a cada lado de un plano medio M de la brida 3 y la corredera 20, en
transversal al eje de giro. El segundo elemento de soporte fijo 71 esta constituido por dos ranuras de soporte 711 del
cuerpo 1 hechas en las alas 110, una en relacién con la otra, en cuyos flancos se apoyan los segundos talones de
soporte 721 de forma simétrica con respecto a dicho plano medio y pueden deslizarse en una direccién
perpendicular a la cara de fijaciéon 10. Las ranuras de soporte 711 estan abiertas en la cara de fijacién 10. También
tienen holguras para que los segundos talones de soporte 721 puedan girar mientras la brida 3 gira a la posicion de
reposo.

Por lo tanto, el primer y el segundo elementos de soporte 6, 7 estan separados entre si y permiten un efecto béveda
de la brida 3 en la pieza a sujetar P.

El dispositivo de sujecion también incluye dos tapas laterales 8, alojadas en una concavidad 80 proporcionado en las
caras exteriores de las alas 110 y que cubren las ranuras de primera leva 512. Las tapas laterales 8 estan fijadas por
los pernos de segundo dedo 5210 que se atornillan en las alas 110. También cubren el orificio de paso 43 y el tapén
44 que se inserta en éste.

Una tapa frontal 9 también esta unida a la cara frontal 11 del cuerpo 1, en un galce 90 proporcionado para este fin
en el extremo de cada una de las alas 110. La tapa frontal 9 se extiende desde la cara de fijacion 10 hasta la mitad
de la altura del cuerpo 1, para dejar un pequefio espacio entre la tapa frontal 9 y la brida 3 cuando la brida 3 pasa de
la posicion de sujecién a la posicion de reposo.
Funcionamiento del dispositivo de sujecion

Se supone que inicialmente, la brida 3 esta en la posicién de reposo, como se muestra en las figuras 1y 3. En esta
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posicion, el piston 201 esta lo mas cerca posible de la cubierta 21 y la corredera 20 esté en la posicion retraida. El
pasador 42 esta en la segunda porcién 4012 de la leva de transmisién 401. El primer dedo 511 se encuentra en la
segunda porcioén 5122 de la primera leva 512, mientras que el segundo dedo 521 se encuentra al final de la segunda
leva 522 opuesto al lado del pico 30. La brida 3 est& inclinada de manera que el primer talén 62 pase sobre el
cuerpo 1.

Al enviar un fluido a presion en la primera camara 23, y permitir que salga el contenido en la segunda camara 24, se
controla el deslizamiento de la corredera 20 hacia una posicién saliente. El pie 40 de la corredera 20 empuja el
pasador 42 acoplado en la segunda porcion 4012 de la leva de transmision 401 para provocar el deslizamiento del
primer dedo 511 en la segunda porcion 5122 de la primera leva 512. La brida 3 realiza entonces un movimiento de
giro en torno al eje del segundo dedo 521. La brida 3 también comienza a deslizarse en el segundo dedo 521 en la
ranura de la segunda leva 522. Durante este giro, el pico 30 sobresale mas sustancialmente mas alla del més alla de
la cara frontal 11.

Cuando el primer dedo 511 se acopla en la primera porcion 5121 de la primera leva 512, el pasador 42 se acopla en
la porcion oblicua 4011 de la leva de transmision 401. La brida 3 estd entonces en posicién vertical, como se
muestra en la figura 5. El desplazamiento de la brida 3 es entonces un movimiento de traslacion perpendicular a la
cara de fijacion 10. Este movimiento se controla mediante el deslizamiento del pasador 42 en la porcién oblicua 4011
de la leva de transmision 401, hasta que el pico 30 se apoye sobre la pieza a sujetar P. La fuerza de sujecion es
proporcionada por el gato 2, y se transforma en una fuerza vertical por la leva de transmisién 401. Durante el
movimiento de traslacion, el primer talon 62 se acopla con la superficie de soporte 61 deslizandose contra la misma.
Ademas, los segundos talones de soporte 721 se deslizan en las ranuras de soporte 711. Entonces se alcanza la
posicién de sujecion.

El retorno a la posicién de reposo se obtiene invirtiendo la alimentacion de fluido de las camaras 23, 24 del gato 2.
Se obtiene entonces un movimiento en la direccion opuesta a la que se acaba de describir.

La invencion no se limita a la realizacion que se acaba de describir a modo de ejemplo. El eje de corredera A no es
necesariamente paralelo a la cara de fijacién 10, pero puede ampararse. La leva de transmision 401 podria ser
rectilinea, a costa de una carrera ligeramente mayor de la corredera 20. La segunda leva y el segundo dedo 521
podrian ser respectivamente fija y mévil. La direccion de sujecién podria ser oblicua con respecto a la cara de
fijacion, para adaptarse a las direcciones de apriete oblicuas con respecto al plano de fijacion de la herramienta.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de sujecién de una pieza a sujetar (P) en una herramienta (0), que comprende un gato (2) y una brida
(3), siendo la brida (3) accionada por el gato (2) mediante medios de transmisién (4), siendo el gato (2) accionado
selectivamente por un fluido a presion y comprende en si mismo un cuerpo (1) fijado en funcionamiento a la
herramienta (0) por una cara de fijacioén (10), y una corredera (20) montada deslizante con respecto al cuerpo (1) a lo
largo de un eje de corredera (A) sustancialmente paralelo a la cara de fijacion (10), siendo la brida (3) empujada bajo
la accién del gato entre un posicién de sujecién y una posicién de reposo en la que estéa retraida con respecto a la
posicion de sujecién, estando el dispositivo caracterizado por que comprende ademdas elementos de guia (5)
proporcionados para accionar la brida (3) siguiendo un movimiento que comprende una rotacion en torno a un eje de
giro al menos al final de su carrera hacia su posicion de reposo y siguiendo un movimiento de traslaciéon en una
direccion de sujecion (S) oblicua o perpendicular al eje de corredera (A) y perpendicular al eje de giro al menos al
final de su carrera hacia su posicion de sujecion.

2. Dispositivo de sujecién de acuerdo con la reivindicacién 1, caracterizado por que los elementos de guia (5) estan
compuestos por primeros medios de guia (51) y segundos medios de guia (52), separados entre si, para definir la
trayectoria de la brida (3) entre la posicién de sujecion y la posicion de reposo.

3. Dispositivo de sujecion de acuerdo con la reivindicacion 2, en el que los primeros y segundos medios de guia (51,
52) incluyen respectivamente un primer y un segundo dedo (511, 521) que coopera respectivamente con una
primera y una segunda leva (512, 522).

4. Dispositivo de sujecién de acuerdo con la reivindicacién 3, en el que el primer dedo (511) esta montado en la brida
(3) mientras que la primera leva (512) es transportada por el cuerpo (1).

5. Dispositivo de sujecion de acuerdo con la reivindicacion 4, en el que la primera leva (512) incluye una primera
porcion (5121) en la que el primer dedo (511) esta situado cuando la brida (3) esta en la posicion de sujecion, y que
esta en paralelo a la direccion de sujecion (S), y una segunda porcion (5122) que esta orientada hacia el gato (2).

6. Dispositivo de sujecién de acuerdo con la reivindicacién 3, en el que el segundo dedo (521) esta montado en el
cuerpo (1) mientras que la segunda leva (522) es transportada por la brida (3) que se extiende de forma rectilinea y
en la direccion de sujecién (S) cuando la brida (3) esta en la posicidén de sujecién.

7. Dispositivo de sujecion de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que los medios de transmision (4) incluyen un
dedo de transmision (42) y una leva de transmision (401) que cooperan entre si.

8. Dispositivo de sujecion de acuerdo con la reivindicacion 7, en el que la corredera (20) comprende un pie (40) de
forma plana, siendo la leva de transmisién (401) transportada por el pie (40) de la corredera (20), incluyendo la brida
(3) una ranura de brida (3) en la que el pie (40) se extiende y se desliza, siendo la leva de transmisién (401)
atravesada por un pasador (42) que forma el dedo de transmisién (42).

9. Dispositivo de sujecion de acuerdo con la reivindicacion 7, en el que la leva de transmision (401) incluye una
primera porcion inclinada (4011) con respecto al eje de corredera (A), y una segunda porcién sustancialmente
perpendicular (4012) al eje de corredera (A) y en el que el dedo de transmision (42) esta situado cuando la brida (3)
esta en la posicion de reposo.

10. Dispositivo de sujecion de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el cuerpo (1) incluye un yugo (11), teniendo
el yugo dos alas (110) paralelas entre si, siendo la brida (3) empujada entre las alas (110).

11. Dispositivo de sujecion de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado por que incluye unos primeros
elementos de soporte (6) y unos segundos elementos de soporte (7), comprendiendo los primeros elementos de
soporte (6) un primer elemento soporte fijo (61) con respecto al cuerpo (1) y un primer elemento de soporte movil
(62) conectado a la brida (3), cooperando selectivamente estos primeros elementos de soporte fijo y movil (61, 62),
al menos al final de la carrera de la brida (3) hacia su posiciéon de sujecion, para ofrecer entre si un contacto
deslizante paralelo a la direccion de sujecion (S), comprendiendo los segundos elementos de apoyo (7) un segundo
elemento de soporte fijo (71) con respecto al cuerpo (1) y un segundo elemento de soporte mévil (72) conectado a la
brida (3), cooperando selectivamente estos segundos elementos de soporte fijo y mévil (71, 72), al menos al final de
la carrera de la brida (3) hacia su posicién de sujecién, para proporcionar entre si un contacto deslizante paralelo a
la direccion de sujecion (S), estando los primeros y segundos elementos de soporte (6, 7) separados entre si para
permitir un efecto béveda de la brida (3) sobre la pieza a sujetar (P).

12. Dispositivo de sujecién de acuerdo con las reivindicaciones 10 y 11, tomadas en combinacion, en el que el
primer elemento de soporte fijo esta constituido por una superficie de soporte (61) del cuerpo (1) entre las alas (110)
del yugo (11), estando el primer elemento de soporte movil constituido por un primer talén (62) de la brida (3).

13. Dispositivo de sujecion de acuerdo con las reivindicaciones 10 y 11, tomadas en combinacioén, en el que el
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segundo elemento de soporte movil (72) esta constituido por dos segundos talones de soporte (721) llevados por la
brida (3) y que se extienden simétricamente a cada lado de un plano medio (M) de la brida (3) y la corredera (20), en
transversal al eje de giro, y el segundo elemento de soporte fijo (71) esta constituido por dos ranuras de soporte
(711) del cuerpo (1) formadas en las alas (110) enfrentadas entre si, en cuyos flancos se apoyan los segundos
talones de soporte (721) simétricamente con respecto a dichos plano medio.

14. Dispositivo de sujecién de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que la corredera (20) esta formada por un
vastago (202) y un pistén (201) integrados por ensamblaje, estando el vastago (202) conectado a los medios de
transmision (4).

15. Dispositivo de sujecion de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, en el que el cuerpo incluye una
cara de fijacion sustancialmente perpendicular a la direccién de sujecion.
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